

































































































































































All‐Pass N.A. 5.14 N.A. N.A.
410‐490 25.45 5.28 5.40 ‐16.0
560‐640 12.81 5.01 5.28 +6.30
715‐785 6.83 5.24 5.38 +2.60
865‐930 25.23 6.43 7.20 ‐15.4























1 0.935 0.938 0.88
2 0.954 0.955 0.83
3 0.864 0.961 0.91
4 0.929 0.860 0.84
5 0.977 0.983 0.50













• Recalibration optimizes  ଴ to 
minimize RMS errors in angles 
between stars.
• 12 datasets collected from 6 
sensors (1 cal., 1 val., per unit).
• Error ratios between corrected 
and uncorrected residuals 
show significant effectiveness. 
(Table 2)
• Most sensors see 
improvements of 3‐5% RMSE.
• Results strongly dependent on 
stars within the dataset.
• Secondary metric looks at the 
effect of correction on the 
mag. of the arc‐length error. 
(Last column of Table 2).
• Fig. 8 shows change in mag. of 
arc‐length error for unit 3.
• Most stars see a 
decrease in error.
• Errors increase for a 
minority of stars. 
Perhaps inaccuracy in 
௜ correction or 
coupling to stars 
position in FOV.
• Predicting per‐star sensor 
response is difficult prior 
to launch. Ground 
observations affected by 
seeing and reddening.
• Our approach calculates a 
composite magnitude that 
better represents 
observable star intensity 
(Figure 4).
• Predictions must include:
o Spectral characteristics 
of the detector (QE)
o Spectral characteristics 
of the lens (ACA, Focus)
o Some measure of star 
brightness (e.q. Vmag)
• Orbital data can be used to 
refine predictions.
Figure 5: Occurrence rate of each MK 
spectral type.
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